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Vorrichtung zur Detektion von bewegten Obiekten 

Die vorliegende Erfindung betrifft eine Vorrichtung zur Detektion von bewegten 
Objekten, die sich in einem toten Winkel eines Fahrzeugs aufhalten, wobei die 
Vorrichtung mindestens einen Objektdetektionssensor aufweist, der beim Ausparken des 
Fahrzeugs aus einer Parklucke den Abstand bewegter Objekte, die sich quer zum 
Fahrzeug bewegen, detektiert und einer Auswerteeinrichtung zufuhrt und die 
Auswerteeinrichtung aus dem ihr zugefiihrten Abstand die Reiativgeschwindigkeit 
ermittelt und in Abhangigkeit des Abstands, der Reiativgeschwindigkeit und der eigenen 
Fahrzeuggeschwindigkeit eine Wameinrichtung aktiviert wird, die den Fahrer liber das 
quer zum eigenen Fahrzeug bewegte Objekt informiert. 

Stand der Technik 

Aus dem Buch "Autoeiektrik, Autoelektronik", erschienen im Vieweg-Verlag, 1998, sind 
aus den Seiten 283-285 im Kapitel "Einparksysteme" Ultraschalleinparkhilfen bekannt, 
die den Fahrer eines Kraitfahrzeugs beim Einparken in eine ParklUcke unterstutzen. 

Weiterhin sind aus dem Stand der Technik Systeme bekannt, die den toten Winkel eines 
Fahrzeugs Uberwachen und den Fahrer informieren, falls ein Objekt im toten Winkel des 
eigenen Fahrzeugs erkannt wird. Eine derartige Einrichtung ist beispielsweise aus der 
DE 42 28 794 Al bekannt. 
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Kem iind Vorteile der Erfindung 

Der Kem der vorliegenden Erfindung ist es, eine Vorrichtung in einem BCxaftfahrzeug, die 
zur Tote-Winkel-Detektion von Objekten geeignet ist, dahingehend weiterzuentwickeln, 
dass diese beim Ausparken aus einer Parklucke querfahrende Fahrzeuge erkennt und den 
Fahrer sowohl wamt, als auch dutch weitere Funktionen unterstutzt. ErfindungsgemaB 
wild dieses durch die Merkmale des unabhangigen Anspruchs gelost. Vorteilhafte 
Weiterbildungen xind Ausgestaltungen ergeben sich aus den Unteranspriichen. 

Vorteilhafter Weise sind in Abhangigkeit des Abstands, der Relativgeschwindigkeit und 
der eigenen Fahrzeuggeschwindigkeit die Verzogerungseinrichtungen durch die 
Auswerteeinrichtung aktivierbar. 

Weiterhin ist es vorteilliaft, dass mittels der Auswerteeinrichtung aus dera Abstand und 
der Relativgeschwindigkeit des sich quer zum eigenen Fahrzeug bewegenden Objektes 
der Abstand des sich quer bewegenden Objektes zu den benachbarten, parkenden 
Fahrzeugen ermittelbar ist. 

Vorteilhafter Weise ist der Objektdetektionssensor ein Radarsensor, ein 
Ultraschallsensor, ein Lasersensor, ein Videosensor oder eine Kombination hieraus. 

Vorteilhafter Weise ist der Radarsensor als Pulsradarsensor ausgebildet. 

Weiterhin ist es vorteilhaft, dass der mindestens eine Objektdetektionssensor von aufien 
unsichtbar in der Stofistange des Fahrzeugs integriert ist. 

Vorteilhafter Weise ist der Objektdetektionssensor an Fahrzeugecken angebracht und 
weist zur Fahrzeuglangsachse eiuen Winkel von etwa 45° auf. 

Weiterhin ist es vorteilhaft, dass die Wamfiinktion bei Ausparkvorgangen aktiviert wird, 
wenn der Fahrer den Ruckwartsgang einlegt. 

Weiterhin ist es vorteilhaft, dass die Wamftmktion bei AusparkvorgMngen aktiviert wird, 
wenn der Motor eingeschaltet wird und sich das Fahrzeug noch im Stillstand befindet. 
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Weiterhin ist es vorteilhafl, dass die Wamfiinktion bei Ausparkvorgangen durch eine 
fahierbetStigbare Bedieneinrichtung voriibergehend bis zur emeuten Nutzung dieser 
Funktion abschaltbar ist. 

Gemali einer weiteren Ausgestaltung der Erfmdung ist dem Fahrer mittels einer 
Anzeigeeinrichtung mitteilbar, ob die Vorrichtung aktiviert ist, oder nicht 

Vorteilhafter Weise ist durch die Auswerteeinrichtung eine Warnung ausgebbar, wenn 
die Geschwindigkeit des eigenen Fahrzeugs einen vorgegebenen 
Geschwindigkeitsschwellenwert iiberschreitet. 

Weiterhin ist es vorteilhafl, dass die Wameinrichtung dem Fahrer eine optische, 
akustische oder optisch und akustische Wamung ausgibt. 

Weitere Merkmale, Anwendungsmogliclikeiten nnd Vorteile der Erfindimg ergeben sich 
aus der nachfolgenden Beschreibung von AusfOhrungsbeispieien der Erfindung, die in 
den Figuren der Zeichnung dargestellt sind. Dabei bilden alle beschriebenen oder 
dargestellten Merkmale fUr sich oder in beliebiger Kombination den Gegenstand der 
Erfindung, unabhangig von ihrer Zusammenfassung in den Patentansprtichen oder deren 
Ruckbeziehung sowie unabhangig von ihrer Formuiierung bzw, Darstellung in der 
Beschreibung bzw. in den Zeichnungen. 

Zeichnungen 

Nachfolgend werden Ausfiihrungsbeispiele der Erfindung anhand von Zeichnimgen 
erlautert. Es zeigen 

Figur 1 eine beispielhafte Verkehrssituation, in der die erfindungsgemaUe Vorrichtung 

vorteilhait anwendbar ist, 
Figur 2 ein schematisches Blockdiagramm eines Ausfuhrungsbeispiels der 

erfindungsgemaUen Vorrichtung und 
Figur 3 ein Ablaufdiagreunm, wie es in der erfindungsgem^en Vorrichtung vorgesehen 

ist. 
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Beschreibung von Ausfuhrungsbeispielen 

In Figur 1 ist eine Verkehrssituation dargestellt, in der das eigene Fahrzeug 1 aus einer 
Parkliicke ausgeparkt wird, wobei neben dem eigenen Fahrzeug 1 weitere Fahrzeuge 2 
geparkt sind. Weiterhin ist ein querfahrendes Fahrzeug 3 dargestellt, das entlang der 
geparkten Fahrzeuge 2 vorbeifahrt und den Ausparkvorgang des eigenen Fahrzeugs 1 
hierdurch gefahrdet. ErfindungsgemaB ist das eigene Fahrzeug 1 mit mindestens einem 
Objektdetektionssensor 4 ausgestattet; in dem dargestellten Beispiel weist das Fahrzeug 1 
insgesamt vier Objektdetektionssensoren auf. Diese Objektdetektionssensoren sind an der 
Riickseite des Fahrzeugs 1 angeordnet, und zwar so, dass an jeder hinteren Fahrzeugecke 
jeweils ein Sensor so angebracht ist, dass dessen Sensorhauptachse 6 einen 45^-Winkel 
zur Fahrzeuglangsachse aufweist. Weitere zwei Objektdetektionssensoren 4 sind an der 
Riickseite angebracht, wobei deren Sensorhauptachsen 6 parallel zur Fahrzeuglangsachse 
ausgerichtet sind. Hierdurch ergibt sich ein Detektionsbereich, wie er durch die vier 
Sensorerfassungsbereiche 5 dargestellt ist, indem sich die Sensorerfassungsbereiche 5 
teilweise uberlappen und somit den gesamten ruckwartigen Raum hinter dem Fahrzeug 1 
abdecken, sowie weiterhin noch Bereiche abdecken, die seitlich hinter dem 
fahrzeugrUckwartigen Raum angeordnet sind. Die Sensoren sind in der Lage, den 
Abstand erkannter Objekte im Sensorerfassungsbereich 5 sowie deren 
Relativgeschwindigkeit zu erfassen. Ebenfalls ist es moglich, dass die Sensoren 4 
lediglich den Abstand von Objekten zum eigenen Falu^eug 1 messen imd die 
Relativgeschwindigkeit der erkaimten Objekte 3 durch die Bildung des 
Differenzenquotienten nach der Zeit aus dem Abstand ableiten. Weiterhin ist es moglich, 
einen Abstand e zu bestimmen, in dem das querfahrende Fahrzeug 3, das als Objekt 
erkannt wurde, an dem Heck des eigenen Fahrzeugs 1 vorbei&hrt. Der Abstand e 
reprSsentiert den senkrechten Abstand zwischen dem Heck des eigenen Fahrzeugs 1 und 
der verlMngerten Fahrlinie des querfahrenden Fahrzuegs 3. Auf die Berechnung dieses 
Abstandes e wird in Figur 3 naher eingegangen. ErfindungsgemaQ wird die Vorrichtung 
aktiviert, wenn entweder die Ziindung des Fahrzeugs eingeschaltet wird, oder aber, wenn 
bei eingeschalteter Zundung der RUckwartsgang eingeschaltet wird. Bei dieser 
Einschaltbedingung erkennt die Vorrichtung, dass der Fahrer das eigene Fahrzeug 1 
riickwarts bewegen mochte, um dieses beispielsweise aus einer Parkliicke heraus zu 
bewegen. Bei Vorliegen dieser Einschaltbedingungen werden die Sensoren aktiviert und 
messen mittels Ultraschallweilen, Radarweilen, Laserstrahlung oder mittels eines 
Bildaufhahmesystems den Abstand zu Objekten, die sich in den 



wo 2005/051709 



-5- 



PCT/DE2004/001631 



Sensorerfassungsbereichen 5 befinden oder in diese hinein bewegen. Wird 
erfindungsgemafi ein Fahrzeug 3 erkannt, das beispielsweise in Querrichtung an den 
parkenden Fahrzeugen 2 vorbei fahrt und vom Fahrer des eigenen Fahrzeugs 1 nicht 
erkannt wird, so erzeugt eine Auswerteeinrichtung, der die Signale der 
Objektdetektionssensoren 4 zugefuhrt werden, ein akustisches, optisches oder sowohl ein 
akustisches und optisches Wamsignal, das den Fahrer darauf hinweist, dass ein 
querfahrendes Fahrzeug 3 detektiert wurde. Ebenfalls ist es moglich, dass die 
Auswerteeinrichtung die Verzogerungseinrichtungen des Fahrzeugs 1 aktivieren und das 
eigene Fahrzeug 1 bis in den Stand abbremsen, um eine KoUision mit dem querfahrenden 
Fahrzeug 3 zu vermeiden. 

In Figur 2 ist ein Biockschaltbild dargestellt Zu erkennen ist die Steuervorrichtung 7, die 
unter anderem iiber eine Eingangsschaltung 8 verfugt. Mittels der Eingangsschaltung 8 
werden der Steuervorrichtung 7 Eingangssignale zugefuhrt. Als Eingangssignal ist das 
Signal mindestens eines Objektdetektionssensors 4 vorgesehen, im dargestellten Beispiel 
verfugt das Fahrzeug 1 tiber vier derartige Objektdetektionssensoren 4, die ihre Signale 
der Eingangsschaltung 8 zuftihren. Weiterhin wird der Eingangsschaltung 8 ein 
Geschwindigkeitssignal von einem Geschwindigkeitssensor 9 zugefuhrt, das die 
Geschwindigkeit des eigenen Fahrzeugs 1 misst und der Steuervorrichtung 7 zufiihrt 
Weiterhin konnen der Eingangsschaltung 8 weitere Signale zufuhrbar sein, beispielsweise 
Ein-/Ausschaltsignale oder Steuersignale von fahrerbetatigbaren Bedienelementen oder 
ein Ruckwartsfahrsignal eines Ruckwartsfahrschalters 10, der erkennt, ob der 
Ruckwartsgang des Fahrzeugs eingelegt ist. Ebenfalls ist es denkbar, dass der 
Eingangsschaltung 8 ein Signal zugeflihrt wird, sobald die Ziindung des Fahrzeugs 
eingeschaltet wird. Die Eingangsschaltung 8 leitet die Eingangssignale mittels eines 
Datenaustauschsy stems 1 1 an eine Berechnungseinrichtung 12 weiter, in der aus den 
Eingangssignalen Stellsignale ermittelt werden, die an nachgeordnete Stellelemente 
ausgegeben werden und die in Abhangigkeit der Eingangssignale gesteuert werden. Die 
von der Berechnungseinrichtung 12 ermittelten Stellsignale werden mittels des 
Datenaustauschsystems 11 an eine Ausgangsschaltung 13 ausgegeben, die beispielsweise 
eine optische Abstandsanzeige 14 ansteuert, auf der der Abstand des erkannten Objektes 
oder die Gefahrdung, die von dem detektierten Objekt ausgeht, angezeigt wird. Dies kann 
beispielsweise mittels farbiger Leuchtdioden geschehen, wobei mit steigendem 
Gefahrdungsmafi eine steigende Anzahl an Leuchtdioden aktiviert wird. Weiterhin kann 
mittels der Ausgangsschaltung 13 eine akustische Wameinrichtung IS aktiviert werden. 
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die den Fahrer mittels eines Wamtons oder einer Sprachausgabe auf die drohende 
Gefahrdung von erkannten Objekten hinweist. Bei der Aktivierung der akustischen 
Wameinrichtung IS bzw. der optischen Abstandsanzeige 14 ist es vorteilhaft, dass 
sowohl der Abstand dn des erkannten Objekts zum eigenen Fahrzeug 1, die 
Relativgeschwindigkeit vrel des bewegten Objektes sowie der senkrechte Abstand e des 
querfahrenden Fahrzeugs 3 zu dem Heck des eigenen Fahrzeugs 1 zur Ennittliing eines 
Gefahrdungspotentials G beriicksichtigt wird und in Abhangigkeit des 
Gefahrdungspotentials G diese Wameinrichtungen aktiviert warden. So fuhrt 
beispielsweise eine hohe Relativgeschwindigkeit des querfahrenden Fahrzeugs 3 auch zu 
einem erh5hten Gefahrdungspotential G, sowie ein kleiner Abstand e ebenfalls zu einer 
Erhdhung des Gefahrdungspotentials G fiihrt. Das Gefihrdxmgspotential G wird ebenfalls 
durch einen sinkenden Abstand dn des quer fahrenden Fahrzeugs 3 zum eigenen 
Fahrzeug 1 erhoht. Weiterhin kann vorgesehen sein, dass der Fahrer des eigenen 
Fahrzeugs 1 die Steuervorrichtung 7 mittels eines fahrerbedienbaren Betatigungselements 
zeitweise deaktiviert, beispielsweise, dass lediglich fiir den bevorstehenden 
Ausparkvorgang diese Wamfunktion deaktiviert wird, jedoch beim darauffolgenden 
Ausparkvorgang wieder die Wamfunktion zur VerfUgung steht. Ebenfalls kann es 
vorgesehen sein, dass die Steuervorrichtung 7 die Verz5gerungseinrichtungen 16 des 
Fahrzeugs ansteuem kann, so dass beispielsweise bei einem hohen Gefahrdungspotential, 
das durch ein querfahrendes Fahrzeug 3 erzeugt wird, automatisch das eigene Fahrzeug 1 
in den Stillstand abgebremst wird. 

In Figur 3 ist ein Ablaufdiagramm dargestellt, nach dem die erfindungsgemaBe Funktion 
ablaufL Nach dem Start der Funktion, die beispielsweise durch das Einlegen des 
RtickwMrtsgangs oder durch das Aktivieren der Fahrzeugziindung ausgeldst wurde, wird 
in einem ersten Schritt 17 die eigene Geschwindigkeit eingelesen. Im darauf 
folgenden Schritt 18 wird der Abstand dn eines im Objektdetektionsbereich S 
befindlichen Objektes, beispielsweise eines querfahrenden Fahrzeugs 3, ermittelt Dies 
kann beispielsweise mittels eines Pulsradars und einer Laufzeitmessung erfolgen. Im 
nachsten Schritt 19 wird aus dem ermittelten Abstand dn sowie aus dem ermittelten 
Abstand dn-1, der im vorhergehenden Messzyklus bestiramt wurde, die 
Relativgeschwindigkeit vrel des quer fahrenden Fahrzeugs 3 bezuglich des 
Objektdetektionssensors 4 des eigenen Fahrzeugs 1 ermittelt. Hierzu werden die 
AbstSnde dn und dn-1 voneinander subtrahiert und durch den Zeitwert At dividiert, wobei 
die Zeitdauer At die Zeit zwischen zwei Messpulsen, also zweier unmittelbar aufeinander 
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folgender Messpulse repr^sentiert. Im Mchsten Schritt 20 wird aus der ermittelten 
Relativgescbwindigkeit eine modifizierte Relativgeschwindigkeit V^elniod ennittelt, 
indem von der beiechneten Relativgeschwindigkeit Vfel^ die mit einem Faktor f 
multiplizierte Eigengeschwindigkeit des Fahrzeugs subtrahiert wird. Der Faktor f hat 
vorteilbafter Weise einen Wert von maximal 0,7, kann aber auch kleinere Werte 
annehmen. Durch die Subtraktion der mit dem Faktor f multiplizierten 
Eigengeschwindigkeit des eigenen Fahrzeugs 1 wird bei der Berechnung der 
modifizierten Relativgeschwindigkeit Vj-eimod Eigengeschwindigkeit des Fahrzeugs 
Yq mit beriicksichtigt, wodurch die Wahrscheinlichkeit von Fehlwamungen bei 
stehenden Objekten in der Querrichtung verringert werden kann. Im folgenden Schritt 21 
wird der Abstand e ermittelt, der den senrechten Abstand der verlangerten Fahrlinie des 
querfahrenden Fahrzeugs 3 zu dem Heck des eigenen Fahrzeugs 1 darstellt. Unter den 
Annahmen, dass die Geschwindigkeit des erkannten Objekts 3 zwischen zwei 
Messintervallen konstant ist, dass der Abstand e ilber die Zeit zwischen zwei 
Messintervallen ebenfalls konstant ist sowie, dass die eigene Geschwindigkeit Yq 
beziiglich der Gesamtrelativgeschwindigkeit Y^qI vemachlassigbar gering ist, kann der 
azimutale Winkel, unter dem sich das querfahrende Fahrzeug 3 zum eigenen Fahrzeug 1 
bewegt, nHherungsweise durch die VerSnderung der Relativgeschwindigkeit Yj-qI, die 
sich in Folge verMnderlicher Adsimutwinkel ergibt, ermittelt werden. Hierdurch lasst sich 
auch der Abstand e ermitteln, indem unter den oben genannten Annahmen der Abstand e 
berechnet wird zu 



Dieser Abstand e wird zur Ermittlung eines Gefahrenmafies G beriicksichtigt, zu dem 
auch der Abstand dn des Objekts 3 zum eigenen Fahrzeug 1, wie auch die modifzierte 
Relativgeschwindigkeit Vj-eju^Q^} herangezogen werden. 

Da fur das beschriebene Verfahren nur geringe Eigengeschwindigkeiten des Fahrzeugs 1 
zulassig sind, da ansonsten die Leistungsgrenze des Berechnungsverfahrens uberschritten 
wird, wird in Schritt 22 Uberpriift, ob die Geschwindigkeit des eigenen Fahrzeugs 
groBer ist, als ein vorgebbarer Maximalgeschwindigkeitswert Vjj^ax» beispielsweise 
zu etwa Ve=6 km/h gew^lt wird. Ist die Geschwindigkeit des eigenen Fahrzeugs 1 
grofier als dieser vorgebbare Geschwindigkeitsschwellwert Vmax* so verzweigt das 




e 
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Verfahren in Block 22 nach "JA" und es wird in Block 23 der Fahrer mittels einer 
Wamung darauf hingewiesen, dass die Geschwindigkeit des eigenen Fahrzeugs 1 zu 
grofi ist und die Leistungsfahigkeit des Systems uberschritten ist. Diese Fahrerwamung 
kann beispielsweise akustisch oder optisch erfolgen oder gemaQ einer weiteren 
Ausgestaltung das Fahrzeug automatisch auf den Maximalgeschwindigkeitswert Vmax 
begrenzt werden, beispielsweise durch eine derartige Ansteuerung der 
Verzogerungseinrichtungen, dass Vmax nicht uberschritten wird oder durch eine 
automatische Drosselung der Motorleistung des Fahrzeugs 1. Wurde in Block 22 
ermittelt, dass die Geschwindigkeit des eigenen Fahrzeugs 1 kleiner oder gleich der 
Maximalgeschwindigkeitsschwelle V,jjax ist, so verzweigt Block 22 nach 'TNEIN" und es 
wird in Block 24 ein GefahrenmaB G ermittelt, das in Abhangigkeit des Abstands dn, der 
modifizierten Relativgeschwindigkeit ^Iij^q^, der Eigengeschwindigkeit sowie des 
Abstandes e des querfahrenden Objekts 3 zu den fahrbahnbegrenzenden Objekten 2 
bestimmt. Hierzu konnen beispielsweise die Bewegungen des eigenen Fahrzeugs 1 sowie 
des querfahrenden Fahrzeugs 3 in die Zukunfl vorausberechnet werden und eine 
Zeitdauer bis zu einer berechneten KoUision ermittelt werden oder ein Fahrweg bis zu 
einer berechneten Kollision ermittelt werden. In Abhangigkeit der verbleibenden Zeit 
Oder des verbleibenden Fahrweges oder bei Oberschreiten des Gefahrenmafies G iiber 
eine Grenzschwelle G^gx ^^^^ gem^ dem weiteren Block 25 eine akustische oder 
optische Fahrerwamung ausgegeben. Ebenfalls ist es auch hier moglich, zusatzlich zu der 
akustischen oder optischen Fahrerwamung oder zu einer akustischen und optischen 
Fahrerwamung die Verzogerungsmittel des eigenen Fahrzeugs 1 anzusteuem, um eine 
Kollision mit dem querfahrenden Fahrzeug 3 zu vermeiden. Nach Block 23 bzw. Block 
25 verzweigt das Diagramm nach ENDE und beginnt im Sinne einer Endlosschleife 
wieder von Neuem bei START, solange die vorgegebenen Einschaltbedingungen fur die 
Warnfunktion vorliegen. Dies kann beispielsweise sein, so lange der Riickwartsgang des 
Fahrzeugs eingelegt ist. Wird bei beendetem Ausparkvorgang eine Fahrstufe eingelegt, 
die das Fahrzeug in Vorwartsrichtung bewegt, so wird das Verfahren beendet und ein 
normaler Fahrbetrieb aufgenommen, indem der Sensor beispielsweise nur noch zur Tote- 
Winkel-Detektion verwendet wird. 
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Patentansprliche 

1 . Vorrichtung zur Detektion von bewegten Objekten, die sich in einem toten Winkel 
eines Fahrzeugs aufhalten, dadurch gekennzeichnet, dass die Vorrichtung 
mindestens einen Objektdetektionssensor (4) aufweist, der geeignet ist um beim 
Ausparken des Fahrzeugs aus einer Parklucke den Abstand (dn) bewegter Objekte 
(3), die sich quer zum Fahrzeug (1) bewegen, zu detektieren und die 
Sensorausgangssignale einer Auswerteeinrichtung (7) zufiihrt, und die 
Auswerteeinrichtung (7) aus dem ihr zugefUhrten Abstand (dn) die 
Relativgeschwindigkeit (vrel) ermittelt, und in Abhangigkeit des Abstands (dn), der 
Relativgeschwindigkeit (vrel) und der eigenen Fahrzeuggeschwindigkeit (V e) eine 
Wameinrichtung (14,15) aktiviert wird, die den Fahrer tiber das quer zum eigenen 
Fahrzeug (1) bewegte Objekt (3) informiert. 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass in Abhangigkeit des 
Abstands (dn), der Relativgeschwindigkeit (vrel) und der eigenen 
Fahrzeuggeschwindigkeit (Ve) die Verzogerungseinrichtungen (16) durch die 
Auswerteeinrichtung (7) aktivierbar sind. 

3 . Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass mittels der 
Auswerteeinrichtung (7) aus dem Abstand (dn) und der Relativgeschwindigkeit 
(vrel) des sich quer zum eigenen Fahrzeug (1) bewegenden Objektes (3) der Abstand 
(e) des sich quer bewegenden Objektes (3) zu den benachbarten, parkenden 
Fahrzeugen (2) ermittelbar ist. 
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4. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden AnsprUchen, dadurch gekennzeichnet, 
dass der Objektdetektionssensor (4) ein Radarsensor, ein Ultraschallsensor, ein 
Lasersensor, ein Videosensor oder ein Kombination hieraus ist. 

5. Vorrichtung nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, dass der Radarsensor ein 
Pulsradarsensor ist 

6. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Ansprliche, dadurch gekennzeichnet, 
dass der mindestens eine Objektdetektionssensor (4) von aussen unsichtbar in der 
Stossstange des Fahrzeugs (1) integriert ist. 

7. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, 
dass der Objektdetektionssensor (4) an Fahrzeugecken angebracht ist und zur 
Fahrzeuglangsachse einen Winkei von etwa 45° aufweist. 

8. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, 
dass die Wamfiinktion bei Ausparkvorgangen aktiviert wird, wenn der Fahrer den 
Riickwartsgang (10) einlegt. 

9. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 7, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Wamfunktion bei Ausparkvorgangen aktiviert wird, wenn der Motor eingeschaltet 
wird imd sich das Falirzeug (1) noch im Stilistand befindet. 

1 0. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, 
dass die Wamfunktion bei Ausparkvorgangen durch eine fahrerbetatigbare 
Bedieneimichtung vortibergehend bis zur emeuten Nutzung dieser Funktion 
abschaltbar ist. 

1 1 . Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, 
dass dem Fahrer mittels einer Anzeigeeinrichtung (14) mitgeteilt wird, ob die 
Vorrichtung aktiviert ist oder nicht. 

12. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, 
dass eine Wamung ausgebbar ist, wenn die Geschwindigkeit (Ve) des eigenen 
Fahrzeugs (1) eine vorgegebene Geschwindigkeitsschwelle (Vmax) iiberschreitet. 
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13 . Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, 
dass die Auswerteeinrichtung (7) dem Fahrer eine optische (14) und/oder akustische 
(IS) Wamung ausgibt. 

14. Verfahren zur Detektion von bewegten Objekten, insbesondere bei 
Ausparkvorgangen, dadurch gekennzeichnet, dass einer Auswerteeinrichtung (7) 
Signale von mindestens einem Objektdetektionssensor (4), der zur Tote-Winkel- 
Detektion vorgesehen ist, zufuhrbar sind, dass die Signale mindestens den Abstand 
(dn) des Objektes (3) zum eigenen Fahrzeug (1) reprHsentieren, dass die 
Auswerteeinrichtung (7) die Relativgeschwindigkeit (vrel) des Objekts (3) ermittelt 
und in Abhangigkeit des Abstands (dn), der Relativgeschwindigkeit (vrel) und der 
eigenen Fahrzeuggeschwindigkeit (Ve) eine Wameim-ichtung (14,15) aktivierbar ist, 
die den Fahrer iiber ein quer zum eigenen Fahrzeug (1) bewegtes Objekt (3) 
informiert. 
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